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(§) Automatische Einparkeinrichtung fur Kraftfahrzeuge 
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Eine in ein Kraftfahrzeug einzubauende Einrichtung zum 
Erleichtern eines Einparkvorganges in paraileter oder recht- 
winkliger Richtung, bestehend aus Bewegungssensoren 3 
zum Messen der Bewegungsstrecke des Wagens, Hinder- 
nis-Sensoren 2 zum Ermitteln der Position der Hindernisse 
um einen Wagen herum, und einem Mikrocomputer, der in 
Ubereinstimmung mit den Instruktionen des Fahrers und der 
von den vorstehend genannten Bewegungssensoren 3 und 
Hindernis-Sensoren 2 erhaltenen Daten zahlreiche Signale 
erzeugt, um den Fahrer anzuweisen, den Wagen vorzuset- [ .2 

zen, zu stoppen, nach links oder rechts zu fahren oder zu- 
ruckzusetzen, um den Wagen entlang einem speziellen Weg 
einzuparken; wobei der Mikrocomputer weiterhin ein Aus- 
gangssignal erzeugen kann, um den Steuerungsmechanis- 

mus, die Gangschaltung, die Beschleunigungseinrichtung ^ 

und das Bremssystem zu steuern, um den Wagen automa- J~ 
tisch einzuparken. u 
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Imm er wenn ein Wagen in einen Raum nut begrenzter Brjte und Ling* in due <^£-g 

Wagen oder Oogften und vfrkratzen des U*«jMgg ^ Einparken eine5 Wagens in eine 
Die vorliegende Erfindung betnfft eine automatache ^keinn^t^ s-formigen Einparkbe- 

eines Wagens in eine ParkMcke zu schaffen, ^SiSs ene^Daten in einen Mikrocomputer und Erzeugen 
zwischen Karosserie und Parklucke; W* r *™&» Kraftfahrzeugs, urn den Wagen zeitgerecht und 

eines Signals zum Instruieren d« ' F ^ re ^ e . r J^^ 
zweckmaBignachrflckwartszuf^ 

dem Wagen und einem Hindernis ^erwendet ^erden^d wob2 def MtoSputer den RUcksetzweg nach 
Se£einf^^^ 

•tS553STi- erfindungsgemaB 

gungssensorfn, die ^^^^^f^tZitn Ab3snXinrichtungen, die jeweils an 
Wagen zu messen, Hindenussensoren besteh end aus ™ e ^™ d f°££ hen ge wissen Teflen des Wagens und 
geeigneten Positionen am Wagen angeordnet ^^^^^ewegiigssensoren und der Hindernis- 
Hindernissen zu messen, und einen ^ik^mpu er • Jer die Daten der^ gnng^ 

sensoren in Obereinstimmung nut den ^^i^^ und abzuschatzen, ob eine 

K^osserie und den Hmdemssen a^mem ^ 

Einparkstellung genugend Raum hat und die S^^fl^reehanismen des Wagens direkt steuern, urn emen 
zu berecbnen, oder der Computer . ^^^^SuJ die Berefhnung fur die Wegsteuerung 
genauen und rechtzeitigen Antneb zu erzielen Daruber nmaus kaxm> ^ die Fahropera- 

darauf.daB der Wagen Kurve n *ut = 
35 ^^iXSSSf- der folgenden Figuren im einzelnen beschne- 

Zl e ^ A ^^^^^^^ rJ ^ s ^ rea ge ^ der vorliegenden 

fl^^ bereChnCt WOrdeD * ^ Cinem WageD 

^S^entSSen Weg, der von einem Mikrocomputer berechnet worden ist, und von einem Wagen 
ruckwartsgefahrenwird; c^^.^M^.rBetatieungundAnzeigedesMikrocomputers^und 

^STeWnde Erfindung, die ™^-^au^ "£-£S2Stt2^ 
CPU 10, einem Zeitimpulsgenerator -U,< einem J^d^n^ RAM « ^ lfikrooompirtB r .1 eingege- 
Position ist ein Betatigungstastenfeld 14 J^^^gungeraSahlenlu k6nnen, sowie beispielsweise Starten 
benwerdenkonnen.umvorgegebeneBem^^ Die Ausgangssig nale des 

des Motors, Parken auf der taken Seite, rechten ^ ""^S^ den p^er mittels Ton-, Licht- oder 
Mikrocomputers 1 werden an einer Anwwemari^ ™ a Antri ebssteuerungseinrichtungen 4 

Markierungssignalen zu instruieren; ^^^Ss^^md We£el! Tfahren. Der Mikrocomputer 1 

'"iSd^ 

schall-AbstandsmeBeinrichtungen ft, fe ... die f^.^^Xdemrs^en und dem Wagen zu messen. 
und in verschiedene Richtungen weisen, urn ^f ^ bs ^ d «^™ SSen Daten in Obereinstimmung mit den 


40 


45 


50 


55 


60 


BNSDOCID: <DE 3813083A1_I_> 


OS 38 13 083 


' Bewegung nach vorne, nach riickwarts und der Wendcbewegung verwendet. Die Bewegungsdaten werden 

durch Berechnen der Umdrehungen der Wagenrader erhalten. Der Weg eines Wagens kann aus den Umdrehun- 
gen der Wagenrader oder der Ausgangswelle des Motors erhalten werden, wenn die Kurvenbewegung eines 
Wagens nicht analysiert werden muB. Fiir das laufende Kraftfahrzeug, welches mit den Hinterradern angetrie- 
ben wird, und mit den Vorderradern gelenkt wird, kann ein Umdrehungszahlmesser an der Kardanwelle vor dem 5 
Differentialgetriebe zum Messen der Wagenbewegung angeordnet werden. (T entspricht der Bewegungslange 
des Mittelpunktes auf der Achse der beiden Hinterrader.) Wenn die Wendekurve eines Wagens analysiert 
werden muB, sollten die Hinterrader oder irgendwelche zwei Rader mit UmdrehungszahlmeBgeraten versehen 
sein, um die Bewegung dieser beiden Rader zu messen und den geometrischen Ort der Bewegung eines Wagens 
zu erhalten. Der MeBwert des Zahlers der Bewegungssensoren 3 wird periodisch vom Mikrocomputer 1 10 
aufgenommen und dann verarbeitet, um den geometrischen Ort der Bewegung des Wagens und die zugehorigen 
Positionen der verschiedenen Teile des Wagens zu einem bestimmten Zeitpunkt zu erhalten; dann werden die 
vorstehend genannten Daten zusammen mit den Daten der Hindernissensoren 2 verarbeitet. Die Berechnung 
des vorstehend genannten geometrischen Ortes liegt im Bereich der allgemeinen Geometrie, und es werden 
daher keine Einzelheiten erlautert 1 5 

Fig. 2 zeigt die Abstands-MeBeinrichtungen der Hindernissensoren 2, die an einem Wagen montiert sind, 
wobei an jeder der vier Ecken 51, 52, 53 und 54 des Kraftfahrzeuges 5 zwei Ultraschall-AbstandsmeBeinheiten 
installiert sind, die in Langs- und Querrichtung des Wagens ausgerichtet sind, d. h. die Obertragungs- und 
Aufnahmesatze tu *2, U, t St te, h und t% liegen den vorderen ruckwartigen, linken und rechten Richtungen des 
Wagens jeweils gegenuber, wobei jeder der Satze ein Ultraschallsignal auf ein Objekt aussenden kann, und das 20 
am Objekt reflektierte Signal durch die Aufnahmesatze erhalten wird; dann wird der Abstand zwischen dem 
Wagen und dem Hindernis durch einen elektronischen Schaltkreis (nicht dargestellt) berechnet. Der Grund fur 
die Montage von Sende/Aufnahmesatzen an den Ecken eines Wagens besteht darin, daB die Wagenecken 
wahrend dem Wenden des Wagens vorzugsweise an ein Hindernis anstoBen, und daher wird der zwischen der 
Ecke eines Wagens und einem Hindernis ermittelte Abstand dazu verwendet, zu verhindern, daB der Wagen 25 
gegen das Hindernis fahrt Naturlich konnen an den anderen Teilen des Wagens auch andere MeBein richtungen, 
falls notwendig, installiert sein, um fur den Wagen mehr Schutz zu bieten. Die Ultraschall-AbstandsmeBeinrich- 
tung kann entsprechend der aJIgemein bekannten Technologie ausgebildet sein; und der Obertragungswinkel 
des Ultraschallsignals kann auf geeignete Art und Weise eingestellt sein. 

Im allgemeinen werden die MeBeinheiten an den vorderen und ruckwartigen Ecken des Wagens dazu 30 
verwendet, eine direkte Kollision zu verhindern, und sollten einen groBen Obertragungswinkel &\ aufweisen, 
wogegen die MeBeinheiten an den linken und rechten Seiten des Wagens, die zum Erfassen von Hindernissen an 
beiden Seiten des Wagens verwendet werden, einen kleineren Obertragungswinkel Q% haben konnen. Die 
verschiedenen MeBeinrichtungen mussen nicht gleichzeitig im Betrieb sein, d. h. es ist nur eine begrenzte Anzahl 
von MeBeinheiten erforderlich, die in einer vorgegebenen Situation betatigt werden mussen; beispielsweise 35 
wenn ein Wagen vorwarts fahrt, um eine Parkposition an der linken oder rechten Seite zu suchen, mussen nur die 
MeBeinrichtungen auf der linken oder rechten Seite betatigt werden, d. h. die Einrichtungen fe, h oder u und t%. 
Wenn ein Wagen riickwarts fahrt, um auf der rechten Seite einzuparken (S-formiger Einparkweg), brauchen nur 
die MeBeinrichtungen fc, £4. t 7 und t 8 auf der rechten Seite des Wagens betatigt werden, um ein ZusammenstoBen 
mit einem Hindernis zu verhindern. Wenn ein Wagen nach riickwarts fahrt, um auf der rechten Seite einzupar- 40 
ken (L-formiges Einparken), brauchen nur die MeBeinrichtungen t 7 und ts an der Ruckseite des Wagens betatigt 
werden. Die vorstehend genannte Operationswahl kann mit dem Mikrocomputer 1 in Obereinstimmung mit den 
Instruktionen fur die jeweiligen unterschiediichen Einparkarten kontrolliert werden. 

Fig. 3 zeigt, wie ein Wagen 5 die Positionen von Hindernissen ermittelt Wenn ein Wagen 5 in Pfeilrichtung H 
fahrt, passiert er die Positionen, wie beispielsweise Po, P\, P2 und P3; wenn der Wagen in die Position Pq gelangt, 45 
wird der Mikrocomputer 1 (siehe Fig. 1) angewiesen, eine Parkliicke auf der rechten Seite des Wagens zu 
ermitteln. Von diesem Zeitpunkt an nimmt der Mikrocomputer 1 in regelmaBigen Zeitabstanden die Abstands- 
werte von der AbstandsmeBeinrichtung t bis zu den Hindernissen a if &2 und 23 auf der rechten Seite des Wagens 
auf (wie beispielsweise der Abstand Dp des Wagens in der Position P& der Abstand Ds des Wagens in der 
Position P\; und in der Position P2 und der Abstand De in der Position Di) und vergleicht diese Werte mit einem 50 
Solhvert D. Immer dann, wenn der gemessene Wert groBer als D ist, wie dies nach der Position P\ gemaB Fig. 3 
ist, wird dann der Fahrweg nach vorne des Wagens mit dem Bewegungssensor 3 (Fig. 1) aufgezeichnet und 
aufaddiert 

Fur den Fall, daB eine Reihe von Abstandswerten innerhalb eines Fahr-Sollwertes L fortlaufend groBer als der— 
Sollwert D ist, heiBt dies, daB die Parkliicke auf der rechten Seite des Wagens fur das Einparken groB genug ist, 55 
dann wird die Anzeigeeinrichtung 15 (Fig. 1) ein Signal aussenden, um eine mogliche Parkoperation anzuzeigen; 
ansonsten wird ein Signal angezeigt, das dem Fahrer angibt, daB der Raum fur das Einparken nicht zur 
Verfiigung steht, und der Mikrocomputer sucht weiter nach einer geeigneten Parkliicke. Die Sollwerte Dund L 
konnen durch den Mikrocomputer 1 in Obereinstimmung mit vorbestimmten Parametern oder einer Datenliste, 
die vorher vorbereitet worden ist, bestimmt oder ausgewahlt werden, wobei jedoch unterschiedliche Einparkar- 60 
ten unterschiedliche Arten der Berechnung der Sollwerte erfordern, deren Einzelheiten spater beschrieben 
werden. Um eine Parkliicke zu messen, mussen an einer Seite des Wagens zwei MeBeinheiten zusammen 
verwendet werden (beispielsweise U und & gemaB Fig. 2), um schnell die Gesamtlange einer Parkliicke zu 
messen. 

Die Fig. 4A bis 4D zeigen vier Haupt-Einparkarten eines Wagens. Fig. 4A zeigt das Einparken an der rechten 65 
Seite einer StraBe und parallel zu dieser. Fig. 4B zeigt ein rechtwinkliges Einparken nach rechts. Fig. 4C zeigt ein 
linksseitiges paralleies Einparken. Fig. 4D zeigt ein rechtwinkliges Einparken nach links. In den vorstehend 
genannten Figuren bezeichnet K }t K 2 , K 3 , Ka die Parkliicke, die jeweils ermittelt worden ist und eine Lange und 
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Tiefe, wie beispielsweise Z*. A : I* P* UO* ^^SKS^^ in 
Wagons betahaltet Der WagenS hSU ar I^^ecmSrischen Ort in eine Endposition 5' 
Reilrichtung Fund dann wird der _ Wagen 5 0'1n dS voJehend genannten Figuren geben jewejs 

gefahren. Der Ausgangspunkt 50 und de *" wllens 5 bzw. 5' an. (Im allgemeinen werden die 
den Mittelpunkt der Achse der beid « ^^J"^ Seder Hinterr&der ist der Drebnuttelpunkt ernes 
Vorderrader eines Wagens zum Lenken ^rwradet und a. » e ines Wagens zu beschrei- 

^Td^?^^^^ - d ^ - 4B - 4 ° ^ 

^rSnimgund^^ 
der Bezeichnung des Sereor-Vorganges 
Steuerungsvorgangetodasrec^^^^ 
Kg. 5 zdgt die Analyse der Berechnungrad^ 

der rechten Seite einparkt, durch den ^°~?P U J^ "j^ , e toeKurve 7QL/angegeben ist, die im wesenth- 
rfickwarts in seine Endposition Pe, wobei der ^^^tefdlr W^adachse dls Wagens darstellt. Txmd U 
chen den geometrische Ort der Bewegung Aes ^P^^JoSTJfc Die Kurve TQt/besteht aus zwei 
Slen auf g die Mittelpunkte der ^^^^^^^S^^R^^^c ^Radius K ist der 
KreisbogenteuenTQ^ 

Radius des kleinstenWendekreises ides ; Wagens » ^/*"~Z5r,dii ^nte, um die Rflckfahrbewegung in der 
M sfeuerrad des Wagens 5 nach recbts bis zum A f ^f.^^LfgiS e^eTMittelpunkt Mzu fahren; dann 
StSr?wSton Ps zu beginnen und entiang ernes ™ J^^^^SaSt der Wagen nach rfickwarts 

muSdas Steuerrad des Wagens nach ^f^^^SSSS^^^ * seiner Endposition Pe 
entiang einem Bogen im Winkel 0 urn einen ^"^P^^^^^'am einfachsten. Bevor der Wagen5 die 
Lht to diesem Fall smd cue Berechnungenund ^ e £^^ ^ativen Position des Wagens zu den 
Startposition Ps erreicht. sollten die Vorgange zum HWgJ^ daB die Parklficke auf der rechten 
Hindernissen (siehe F.g. 3) dumhgefubrt werden ^ ^mdetaen ausreichenden Abstand A zum 

Seite zum Einparken des Wagens eine ausre ichende Jgii un um for die Rflckfahrbewegung 

Semis A aufweist; dann wird ^X^S^S* ^ ^ ^ 5 * ^ 
bereit zu sein, ohne d ^. w ^ e ? d 0 dem J*"^^ 

SchluBposition Pefahrt, ist die ^uBere Kante dCT^ossenezm^ma B | wegung der vorderen -rechten 

Bei der vorstehend beschriebenen Figur besteh^ der ge «^~JJJ^ und | und die AuBenkante des 
Ecke des Wagens aus zwei BwMu ^ °£ Sfstand zwischen dem Punkt S und der 
Hindernisses A schneiden ach im Punkt £™S^S^aSAm Pe die Mindesdange der erforderhchen 
ruckwartigen Kante des Wa S? M J?XJS^ 
Parklficke bestimmen; wobei me ^ 

der Wagenbreite ist to der Praxis werden e rforderBchen Parklficke zubestiimnen. Wenn 

und 6 (sieheFig. 5) addiert umdie I^ge Li imddi^ 

davon ausgegangenwird.daBein ^W^^S^Tef Ab^SndShen der Hinterradachse und der 
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Wenn der Stoppunkt ffir den vorwarts fahrenden WagenS^c position J^^gSC 

w5 bestimm? ^^£s^SSSm ££l£E£^~ d - - rderen Ecke * mit 

50 k = 2R-smp-h-fi r +™- w 

/' 0 = ib + L! =2/?-sin/9+6+/ 2 . 

DerWinkel/Ttodenbeidenvors^ 
^ = cos-'[(2/Z-C-W^2J<t 
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Bewegungssenborcu j — - ° 

WirJcel^gewendetundzurfickgesemhat. rechtw inldigen Einparken nach rechts mittels der Steue- 

Fig. 6 zeigt eine Weganalyse ernes Wagens 5 beim r ^t™*" 5 voa der startposition Px 

rung g eines Mfcrocomputers £2S emen^gSen^eg VZnach rfickwarts in die 
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ist im wesentlichen der Mittelpunkt der Hinterradachse des Wagens 5 beim Anhalten des Wagens in der 
Ausgangsposition Px; der bogenfdrmige Weg XY ist im wesentlichen ein Bogen entsprechend einem Viertel- 
kxeis mit einem Radius R, der vom Mittelpunkt der Hinterradachse beim Riicksetzen des Wagens beschrieben 
wird; andes ausgedruckt, wenn der Wagen aus der Ausgangsposition Px seine Rucksetzbewegung startet, muB 
das Steuerrad nach rechts bis zum Anschlag gedreht werden, damit der Wagen entlang einem Kreisbogen mit 5 
einem Mittelpunkt Oso lange zurticksetzt, bis er die Position Pverreicht hat; dann soilte das Steuerrad in seine 
mittlere Position gedreht werden, bevor der Wagen um einen Abstand Ad in die Position Pz gerade nach 
rflckwarts gefahren wird. Bevor der Wagen 5 die Startposition Px erreicht, muB der Ermittlungsvorgang fur die 
Parklucke durchgeftihrt werden, d. h., wenn der Wagen parallel der auBeren ICante des Hindernisses fahrt, wird 
gemaB der vorliegenden Erfindung die Parklucke gemessen und berechnet und im Wagen eine lnstruktion 10 
ausgegeben, damit dieser in einer korrekten Position angehalten wird (d. h. der Startposition Px fur das Ruckset- 
zen des Wagens). Bei dem vorstehend beschriebenen Vorgang sollte der Abstand Px zwischen dem Wagen 5 und 
der AuBenkante des Hindernisses BgroBer als ein Mindestabstand Cmin sein, um wenigstens einen Abstand d\ 
zwischen dem Bogen G(geometrischer Ort der Bewegung der rechten Seite des Wagens) und der vorderen Ecke 
//der erforderlichen ParklOcke wahrend dem Rttcksetzen des Wagens aufrechtzuerhalten. 15 

Wenn davon ausgegangen wird, daB ein Wagen 5 eine Breite W, einc Lange / einen Abstand b zwischen der 
Hinterradachse und dem hinteren Ende des Wagens hat und weiterhin davon ausgegangen wird, daB der Wagen 
auf der Mittellinie der erforderlichen Par klucken- Lange L2 mit einem Abstand d$ jeweils auf beiden Seiten und 
einem Abstand d% an der hinteren Seite parkt, werden die Werte fur L2, die Tiefe D2 (gemessen von der 
Karosserie aus) und der Mindestabstand Cmin entsprechend den folgenden Gleichungen erhalten: 20 

Li - W+2ch\ 

D2 = Cx + / + ck; 

Cx > Cmin - R- W/2 + d x - ^*-IW2^^-W 


Die durch die vorstehenden Gleichungen erhaltenen Werte fur Li und Cmin ermoglichen es, daB der Abstand 
Cx zwischen dem Wagen und der AuBenkante des Hindernisses B wahrend dem Rucksetzen des Wagens 
eingestellt wird und der Parkraum so gemessen wird, daB er den Anforderungen fOr Cx und Cmin entspricht; 
beispielsweise kann der Mikrocomputer ein Alarmsignal aussenden, um die lnstruktion fur eine VergroBerung 30 
des Abstandes zu erhalten, oder um den Wagen direkt mit einem Steuersignal zu betatigen, um die notwendige 
Einstellung durchzufuhren. Der nicht lineare geometrische Ort der Vorwartsbewegung kann mit den Bewe- 
gungssensoren 3 detektiert werden und kann zum Einstellen der Werte verwendet werden, die durch die 
Hindernis-Sensoren 2 ermittelt werden, um die relative Position zwischen dem Hindernis B und dem Wagen 5 zu 
bestimmen. Wenn der Wagen 5 beim Ankommen in der Startposition Px gestoppt wird, wird der Abstand 35 
zwischen der Hinterradachse und der Mittellinie ML der Parklucke (d. h. der Mittellinie des Raums des Hinder- 
nisses B) festgestellt und ermittelt, ob er gleich dem Mindestradius R basierend auf dem Mittelpunkt der 
Hinterradachse ist Beim RQcksetzen in die Position Py wird der Wagen 5 weiter geradeaus zuruckgesetzt, bis er 
die Position Pz erreicht, wobei der vorstehend genannte Weg Ad des Wagens 5 durch die folgende Gleichung 
erhalten werden kann : 40 

d = Cx + W/2 + /- R- b 

Fig. 7 zeigt eine Ausfuhrungsform einer. Schalttafel zur Betatigung und Anzeige des Mikrocomputers 1 gemaB 
der vorliegenden Erfindung. Ein Teil der Schalttafel ist mit einem Betattgungstastenfeld 14 versehen, welches 45 
vier Druckknopfe zum Wahlen der Operation aufweist, d. h. die Betriebsarten links parallel Einparken, links 
rechtwinklig Einparken, rechts parallel Einparken und rechts rechtwinklig Einparken. Mittels der vorstehend 
genannten Druckknopfe wird der Mikrocomputer 1 instruiert, daB er in dieser bestimmten Betriebsart arbeitet, 
wobei jeder Druckknopf weiterhin mit einer Lichtanzeige versehen sein kann, die beim Drucken aufleuchtet und 
die ausgeht, wenn der Einparkvorgang beendet worden ist. Der restliche Teil der Schalttafel ist mit einer Anzahl 50 
von Kontrollampen versehen, einer Lampenanordnung 150 fur die Abstandsbedingungen, einer Lampenanord- 
nung 151 fur das Steuerrad, einer Lampenanordnung 152 fur die Gangschaltung, eine Lampenanordnung 153 fiir 
eine Bohreinstellung und einen Lautsprecher 154. Die Anzeigelampenanordnungen werden zusammen dazu 
verwendet, dem Fahrer anzuzeigen, wie er den Wagen genau fahren soil. Die Anzeigelampenanordnung 150 fiir 
die Abstandsbedingungen besteht aus einer Anzeigelampe fur "zu vergroBernden ZwischenrauirT, die dann 55 
aufleuchtet, wenn der Zwischenraum zwischen Karosserie und Hindernis ungenugend ist; einer Anzeigelampe 
fiir "ungenugenden Zwischenraum", die dann aufleuchtet, wenn der Raum zum Einparken des Wagens nicht 
ausreicht; einer Anzeigelampe fur "mdglicher ZusammenstoB", um vor einem ZusammenstoB zu warnen, wenn 
das Fahrzeug in Bewegung gesetzt wird. Die Lampenanordnung 151 fur das Steuerrad wird hauptsachlich 
wahrend dem RUcksetzen eines Wagens verwendet, um den Fahrer dariiber zu instruieren, wie er das Steuerrad 60 
zu drehen hat; und hat eine Anzeigelampe fiir "Drehen bis zum Anschlag nach links", "mittlere Position" und 
"Anschlag rechts", die dann verwendet werden, wenn zahlreiche Einparkarten durchgefuhrt werden und die 
Lampen werden aufflackern, wenn der Wagen in einer geeigneten Position anhalt, und werden dann ausgehen, 
jeweils wenn eine Rucksetzoperation beendet worden ist. Die Lampenanordnung 152 der Gangschaltung hat 
eine Lampe fur "vorwarts" und "ruckwarts", um den Fahrer dariiber zu instruieren, ob er vorwarts oder es 
riickwarts fahren soil; die Lampen werden wahrend dem Schalten aufflackern und werden wahrend dem Fahren 
des Wagens eingeschaltet bleiben und werden ausgehen, wenn das Fahrzeug seinen Weg beendet hat Die 
Lampenanordnung 153 fur die Voreinstellung hat eine Reihe von Bewegungsanzeigen, beispielsweise "Stop", 
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10cm,20cm,50cm, 100<^200^^^^ 

Wagen fahren kann. In der Tat reprasentiert, wenn em Wagen nacfc ™ro oae des Wagens be . 

Lampenanordnung den verbleibenden, vom Mjkrocomputer ^ dentautega l ran g s^. ielsweis e ein 
rechLen Abstand, um den Fahrer zu ^eretUaB er *"j25£^fft Lampenanordnung 152 fur 
Wagen fahrt, um eine Parklflcke zu enmtteln, wurfdi ' ^^T^^i^teBungs-L^penanordnung 153 
Gangschaltung aufleuchten, g«™^ p e jS geSn worden ist und eta Ausgangspunkt fur das 
aufleuchten; nachdem erne ausreiche^ aufleuchten, und so werden die 

Rucksetzen gefunden worden ist, wird die .^P^S/SuS te t; dann wird eine geeignete Lampe der 
Lampen fortlaufend so lange umschaite* ^^P^^^^^arts" wird ebenf alls auf flackern und 
Lampenanordnung 151 f Or das Steuerrad aufflack ^^^^^^.^^Y^^BBgd^^e^ 
nachdem der Fahrer dieOperattonamSteuerrad u^d and^^ Eine der 

die Anzeigelampe des Steuerrades aus. wahrend die Lampe ««nw B ngswege s Ieuchtet auf 
lampenanUnmg 153 ^ die Vore^^ung *» ff*fi3££25E wenn der Wagen 
und die resdichen entsprechenden ^^P^^.^g^^aSnung 153 fttr Voreinstellung konnen mit 

^SendbeschriebeneAusfahrun^ 

damit ein Fahrer den Wagen in ^erem = ung rmt den ^ ^ g 

der Tat wird der ROckstoBweg emes Wagens g^dervor uegen ^ ^ ^ 

und entsprechend einem Mmdestradius ^iSmputer 1 gesteuert wird, auch automatisch 

einfachen und zweckmaBigen Einrichtung die « Einrichtung ist in der Fig. 8 in Form 

durchgefflhrt werden. Der ganze Aufbau ^ fc ^ff*5^2SSSS vo^Operltionstastenfeld 14, die von 
eines Blockscbaltbildes gezeigt Nach dem Erhah der ^^^^^^ Schri tte starten. Das Opera- 
emem Fahrer eingegeben worden ist, ^ Fig. 7 weker 

tionstastenfeld 14 kann zusatzhch zu de n D^ H^ opf ^^ W ^terbrechen' , und "RGckstellen", um den 
mehrere Steuerdruckknopfe ^„^S«d^XE^ 
Betrieb derSteuereinrichtungen4fur ^Ff^^f^Sx^aSer Anzeigeeuirichtung 15 ausgege- 
Das Warnsignal des Mikrocomputers 1 wird als Ton- ^ Lichteign a £"^J * jedoch zur Anzeige des 
ben. Die Warnsignal-Inhalte .«ndi ahnhchj f^^J^^S^tspr^er^nB^g^iirden 
bestehenden Fahrzustandes des Wagens fur den M*^^^^ die Antriebsoperation 
Fall, daC das System feststeUt, daB mo ^^ e ^ e SXde?n£ ^nsoren 2 und Bewegungs-Sensoren 3 
automatisch unterbrochen. Aufbau und [ J^^d^£^S«ad beschrieben, d. h. der Mikrocomputer 1 
die mitdem Mikrocomputer 1 gekoppelt sin ^ =md bereits vorsten^ Wagens starten, um die 

kann wahlweise gewisse Abstandsmeltemr^ 

Abstandsdaten aufzunehmen undnimmt den We* ■"^^^S^^ 4 zu bestimmen. Die Steuerungs- 
die Steuersignale fur den Antnebsmechamsmus d « Steue^gsemr^namg^ den Richtungsme- 

einrichtungen 4 umfassen mehrere ^^f^^.^l^^^ment 43 fur die Kupplung, ein 

abgegeben werden. Das Positionssignal der BfWJ^^^Sti^den Richtungsmechanismus kann 
rufkfefuhrt, um eine Regelung zu ermchen JDas ^^SS^mSS£o. AnschMg rechts-Position und 
wenigstens den Steuermechamsmus des Wagens m d ^^niag urns ^ Betatigungselement (wie 

mittllre Position einsteUen; wobei der Steuerungsm^ 

beispielsweiseeinenhydraulischenoder P~S "^2°S Z um Steuern der Hydraulikleitung 
beispielsweise einen Motor oder em eIe ^ ma .^f^4.^n Warden Das Betatigungselement 42 fur die 
einS Kraft-Steuer-Mechanismus verwendetwu-d) ^£^^ a ^ e nbSt,umdieBewegung 
Ganeschaltung und das Betatigungselement 43 fur die Kupplung weroen 1 zu»u Vorwartsgang und einen 

ol Wagens zu steuern. wodurch die Gangs'hal^ hit Oblicher- 

Ruckwartsgang geschaltet werden kann. Eine spe ^ ™JSSS«anent 43 fur die Kupplung weggelas- 
weise eine automatische Kupplung; m diesem ^'^f^J^S Sigungselement 45 for die Bremse 
sen werden. Das Betatigungselement 44 fur di ^Weinugung und du ^ggJJ * ^ t kann ^ Leistungdes 
werden zum Steuern der Geschwmmgkeit des W^ns ve^ndet uer m P ^ schen der tatsac hhchen 

Motors nut rtesen Betatigungselement Weise steuern . W enn der 

Geschwindigkeit und der Sollgeschwuuhgke. des jWagJ^ JJJ^ jed och in seinem geringsten 

Wagen seine Geschwindigkeit verrmgern so te oder f^^f^i^f B ^ mse betiitigt, um den Wagen zu 
Ausgangszustand gewesen ist, wird das BetaOgungselement 45 fur die ^^^m^bereinstimmungmit 
bremsen! Die Betriebszeit imd der zugehorige Be^^ 

soren, die mit Bewegungssensoren SfoppAt^^^^^^ automatischen Steuerung 

einfachsten Rucksetzweg zum Einparken des Wagens mitteis aer insiruKuu 
eines Mikrocomputers zu finden. 
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PatentansprOche 

1. Einparkhilfseinrichtung fQr ein Kraftfahrzeug, gekennzeichnet durch 

Bewegungssensoren (3), die im Antriebssystem des Kraftfahrzeuges installiert sind, urn die Bewegungsstrek- 
ke des Wagens zu messen und diese Wegstrecke in ein elektronisches Signal umzuwandeln; 5 
Hindernis-Sensoren mit mehreren Abstands-MeBeinheiten (t u h ... tk\ die an geeigneten Teilen des 
Wagens montiert sind und in gewisse Richtungen weisen, um die Abstande zwischen der Karosserie und den 
Hindernissen in diesen Richtungen zu messen, und zum Verwandeln dieser Abstande in elektronische 
Signale; und einen Mikrocomputer zum Empfangen dieser elektronischen Signale von den Bewegungssen- 
soren (3) und Hindernis-Sensoren (2), um eine Parkliicke auf einer Seite des Wagens wahrend der Vorwarts- 10 
fahrt des Kraftfahrzeugs zu ermitteln und zum Berechnen der Daten zur Steuerung der Rucksetzbewegung 
des Kraftfahrzeuges entlang einem geeigneten Weg, wobei der Mikrocomputer Signale abgibt, die an einer 
Anzeigeeinrichtung angezeigt werden, um dem Fahrer Instruktionen uber die Art notwendiger Einparkbe- 
wegungen anzuzeigen. 

2. Einrichtung zum automatischen Einparken eines Kraftfahrzeuges, gekennzeichnet durch Bewegungssen- 15 
soren (3), die im Antriebssystem des Kraftfahrzeugs installiert sind, um die Bewegungsstrecke des Kraft- 
fahrzeugs zu messen, und zum Umwandeln dieser Wegstrecke in ein elektronisches Signal; Hindernis-Sen- 
soren (2) mit mehreren Abstands-MeBeinheiten, die an geeigneten Teilen des Kraftfahrzeuges montiert sind 
und in gewisse Richtungen weisen, um die Abstande zwischen der Karosserie und den Hindernissen in 
diesen Richtungen zu messen und diese Abstande in elektronische Signale umzuwandeln; und einen Mikro- 20 
computer zum Empfangen dieser elektronischen Signale von den Bewegungs-Sensoren und den Hindernis- 
Sensoren, um eine Parkliicke auf einer Seite des Kraftfahrzeuges wahrend der Vorwartsfahrt zu ermitteln, 
und zum Berechnen der Daten zum Steuern der Rucksetzbewegung des Kraftfahrzeuges entlang einem 
geeigneten Weg, wobei der Mikrocomputer Signale abgibt, um die Antriebsmechanismen des Kraftfahrzeu- 
ges mittels Steuereinrichtungen zu steuern, um einen gewtinschten Antrieb zu erzielen. 25 

3. Einrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die Bewegungssensoren (3) im 
wesentlichen Umdrehungszahler an der Radachse sind. 

4. Einrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die Abstands-MeBeinheiten (t\ t t 2 ...t n ) 
der Hindernis-Sensoren an den Ecken des Kraftfahrzeugs jeweils so montiert sind, daB sie die Abstande vor, 
hinter, links und rechts vom Kraftfahrzeug messen. 30 

5. Einrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die MeBvorgange der Parkliicke mit 
dem Mikrocomputer so sind, daB der Mikrocomputer einen Sollwert (die Breite) und einen Bewegungs- 
Sollwert vorgibt, und wenn das Kraftfahrzeug einen Weg entsprechend der Lange dieses Bewegungs-Soll- 
wertes abfahrt, wahrend dem die Abstande zum Hindernis groBer als der Breite-Sollwert sind, dann wird 
das Finden einer Parkliicke bestatigt. 35 

6. Einrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet. daB die Daten zum Steuern des Rucksetz- 
weges des Kraftfahrzeuges einen Stoppunkt enthalten, an dem das Kraftfahrzeug seine Vorwartsfahrt 
stoppt und sein Riicksetzen beginnt. 

7. Einrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, daB der Rucksetzweg an dem Stoppunkt beginnt 
und einen S-formigen Weg bildet, bis der Wagen einen Endpunkt erreicht, an dem er vollstandig an 40 
paralleler Position geparkt ist, wobei der S-formige Weg durch einen Bogen mit geeignetem Winkel(j3) und 
Radius (R)und einen entgegengesetzten Bogen mit gleichem Winkel und Radius gebildet ist; die fur den 
Weg erforderliche Parkliicke mit einer Lange (L\) und einer Breite (D\) bestimmt ist; und der Stoppunkt der 
Vorwartsfahrt in der Langsrichtung dieser erforderlichen Parkliicke festgelegt ist, wobei dieser Stoppunkt 

mit dem Mittelpunkt der Hinterradachse angegeben ist und dieser Mittelpunkt zur Vorderkante der Lange 45 
der Parkliicke einen Abstand <7 0 ) hat und bei Erreichen des Endpunktes die Karosserie und die AuBenkante 
des Hindernisses zueinander ausgerichtet sind; wobei Winkel Lange (L\), Breite (D\) und Abstand (J Q ) 
durch die folgenden Gleichungen erhalten werden: 

p = cos" 1 [{2R- C - W)I7R\ so 
U = b + /1 + h + ]i?-2R - W 
D\ = C+ W + h; _____ 
lo = 2R ■ sin P- h - yfFTJR^W 


mit C=der Abstand zwischen Karosserie und AuBenkante (o)des Hindernisses auf der Einparkseite (des 
Wagens in der Supposition); W= Wagenbreite; /= Abstand zwischen der Hinterradachse und der Vorder- 
kante des Wagens; 6 = Abstand zwischen der Hinterradachse und der ruckwartigen Kante des Wagens; 
/i=vorderer Abstand des Wagens in der Parkliicke (in der Endposition); / 2 = hinterer Abstand in der 
Parklucke; h = seitlicher Abstand in der Parkliicke; /?> Radius des kleinsten Wendekreises bezogen auf den 60 
Mittelpunkt der Hinterradachse. 

8. Einrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, daB der Rucksetzweg des Wagens wahrend einem 
rechtwinkligen Einparken von einem Stoppunkt bis zu einem Endpunkt einen L-formigen Weg aufweist; 
der besteht aus einem Viertelbogen eines Kreises mit einem Radius (R) und einer Gerade (Ad) f die 
tangential zum Endpunkt dieses Bogens liegt; wobei die erforderliche Parklucke eine Lange (L 2 ) und eine 65 
Breite (D_) aufweist; der Stoppunkt an einem Punkt entlang der Mittellinie des Wagens bestimmt ist und 
wenigstens einen bestimmten Abstand zwischen Stoppunkt und der AuBenkante eines Hindernisses auf- 
rechterhalt; wobei der Stoppunkt mit dem Mittelpunkt der Hinterradachse angegeben wird, und einen 


7 


BNSDOCID: <DE 38130S3A1 _l_> 


10 


15 


20 


25 


30 


35 


40 


45 


50 


55 


60 


65 


OS 38 13 083 

wobeiemAbstandzwischenderKaross^ sind & e AuBe nkante der 

Mindestabstand (Cmin) ist. und X^SSJ^JS£ 55*52 wot>ei die Gerade (Ad), Lange 

L 2 - 2th; 

^R-wn + 4 - tft-m?-t*-uv 

nnt ^-Abstand zwischen K^sserie und AuBenkante eines Hindernisses auf der Einparkseite (soUte 

Cmin sein), 

W*= Wagenbreite; 

«k Mo8 d« S klel» S .«nW e »d<*r«i« S b^e,.a»f d»Mi«elp»nktd«HiB Km d«te«. 
Kupplung, die Einrichtung zum Beschleuiugen und zum Bremsen aufweisen. 
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